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Controllo di Forza

0hAll’equilibrio stavolta, con              :

Controllo di cedevolezza

Utilizziamo una legge di controllo PD con compensazione di gravità nello

spazio operativo
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Dipende dalla configurazione
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Modello semplice ma significativo del contatto: 

Ambiente elasticamente cedevole e disaccoppiato 

exxdx 

posizione di equilibrio 

dell’ambiente non 

deformato
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Con il modello di ambiente

Diventa

La relazione 

All’equilibrio :
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• Considerando l’espressione della forza di contatto 

all’equilibrio, si riconosce l’opportunità di accordare le 

caratteristiche di cedevolezza del manipolatore a quelle 

dell’ambiente, che può presentare caratteristiche differenti 

lungo direzioni diverse dello spazio operativo

• Lungo direzioni in cui l’ambiente presenta rigidezza elevata è 

opportuno rendere il manipolatore cedevole affidando allo 

stesso il compito di graduare l’intensità dell’interazione 

mediante una scelta opportuna della posizione desiderata e 

viceversa
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L’errore di posa del manipolatore tende a zero lungo le

direzioni in cui l’ambiente cede, mentre la posa dell’organo

terminale tende a coincidere con la posa di riposo

dell’ambiente nelle direzioni in cui è il manipolatore a cedere
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Esempio

All’equilibrio :
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Il manipolatore domina sull’ambiente

(cedevolezza passiva)

L’ambiente domina sul manipolatore

(cedevolezza attiva)


